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(57) Abstract 

The invention relates to a device for producing and withdrawing stacks of plastic bags, especially bags for automatic machines, in 
coordination with a gradually moving pin stack chain (4) from which the bag packages (6) are removed in a simplified and accelerated 
manner with the aid of a robot (16) that has a multifunctional hand (17) and automatically executes all essential manipulations and/or 
movements required for the formation and piling of the bag stacks and finally delivers them to an unloading station (62). 
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(57) Zusammenfassung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zum Herstellen und Abtransportieren von Siapeln aus Kunststoffbeuteln, insbesondere 
Automatenbeuteln, im Zusammenhang mit einer schrittweise bewegbaren Stiftstapelkette (4), von der die Beutelpakete (6) mit Hilfe eines eine 
Multifunktionshand (17) aufweisenden und alle im wesentlichen fur die Bildung und Ablage der Beutelstapel erforderlichen Handhabungen 
und/oder Bewegungsablaufe automatisch ausfuhrenden Roboters (16) vereinfacht und beschleunigt abgenommen und schlieBlich an eine 
Entladestation (62) abgegeben werden konnen. 
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5 BESCHREIBUNG 

Vorrichtung zum Herstellen und Abtransportieren von Stapeln aus Kunststoff- 
beuteln, insbesondere Automatenbeuteln 

10 Technisches Gebiet 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zum Herstellen und Abtransportieren 
von Stapeln aus Kunststoffbeuteln, insbesondere Automatenbeuteln, mit einer 
Quertrenn-Schweiflstation zum Herstellen von Schweifinahten in einer doppellagigen 
15 Kunststoffolienbahn und Abtrennen der Kunststoffbeutel von der Kunststoffolienbahn, 
gegebenenfalls einer Stanzstation zum Erzeugen von Stapellochern und einer 
Verblockungsstation sowie einer Stiftstapelfordereinrichtung mit einer schrittweise 
bewegbaren Stiftstapelkette und einer Abnahmestation, die einen Roboter mit einem 
zangenartig ausgebildeten Greifarm aufweist. 

20 

Stand der Technik 

Ein Problem bei alien Beutelherstelimaschinen mit nachgeordneter Sammel- bzw. 
Stapelvorrichtung besteht darin, die Leistungsfahigkeit der Stapel- bzw. Sammelvor- 

2 5 richtung so an die kontinuierlich arbeitende Beutelschweifimaschine anzupassen, dafl 
moglichst keine Zyklusunterbrechungen in der Beutelherstellung oder nur sehr wenige 
Zykiusausfalle entstehen, wahrend ein fertiger Beutel aus der Stapeistation abgefuhrt 
und eine leere Stapeleinrichtung in die Stapeistation eingefuhrt wird. Bei der Erzeugung 
der Beutelstape! ist es bekannt, diese beispielsweise durch einen Drahtbugel zu 

30 fixieren. Zu diesem Zweck wird entweder der Beutelstapel von den Stapelstiften der 
Stiftstapelfordereinrichtung abgehoben und mit den nun lose aufeinander liegenden 
Beuteln auf die Schenkel des Drahtbugels aufgesteckt oder die Schenkel des 
Drahtbugels werden in hohlnutartige Ausnehmungen von Stapelstiften der Stiftstapel- 
fordereinrichtung eingesteckt und auf diese Weise die Beutelstapel entnommen. 

35 Anschliefiend mufi der Beutelstapel durch auf die Bugeischenkel aufgesteckte 
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Sicherungsscheiben bzw. Gummistopfen gesichert werden. Manchmal werden die 
einzeinen Beutelstapel beidseitig noch mit Papierstreifen bzw. Papierzwischenlagen 
abgedeckt. Die manuelle Abnahme der Beutelstapel und das Aufstecken auf die 
Drahtbugel stellt fur eine Bedienungsperson eine vergleichsweise hohe korperliche 
Belastung dar, da die standig wiederkehrend gleichen Bewegungsablaufe wegen der 
relativ hohen Produktionsgeschwindigkeiten in sehr kurzer Zeit durchgefuhrt werden 
mussen. 

Sofern auf die Verwendung von Drahtbugeln zum Zusammenhalten der einzeinen 
Kunststoffbeutel im Beutelstapel verzichtet werden soli, so kann eine Verblockung der 
einzeinen Kunststoffbeutel zum Beutelstapel bereits im Stiftstapelforderer dadurch 
erreicht werden, daR> die Beutel an bestimmten Stellen, beispielsweise in einem durch 
eine Perforationsiinie begrenzten Bereich, durch Druck und Hitze miteinander 
verschmolzen werden. Auf diese Weise kommt man zwar bei der Herstellung der 
Kunststoffbeutel zu einer wesentlichen Vereinfachung, zumal sich auch die Abnahme 
der Beutelstapel von der Stiftstapelfordereinrichtung wesentlich besser vollziehen lafit 
und schliefllich auch das Verpacken der Kunststoffbeutel in Kartons oder dergleichen 
merklich vereinfacht wird. Dennoch obliegt es der Bedienungsperson, die Qualitat der 
verblockten Beutelpakete zu begutachten und zur Verpackung beispielsweise in einen 
Karton vorzubereiten. 

Aus der DE 38 34 115 ist zu entnehmen, dafi man durchaus bereits daran gedacht hat, 
den Abnahmevorgang in der Abnahmestation mittels eines Roboters zu automatisieren. 
Letztendlich hat man aber zu jener Zeit wegen der Kompliziertheit und Kostspieligkeit 
davon keinen Gebrauch gemacht. 

Allerdings ist aus der EP 0 384 281 A1 eine Vorrichtung zum Stapeln von Beuteln auf 
Bugeln bekanntgeworden, wobei die Stapeleinrichtung schrittweise bewegbare 
Stapelplatten aufweist, auf der die Beutel mit Bugel gestapelt werden konnen. Das 
Aufstecken der Bugel auf die Stapelplatten erfolgt mittels eines automatisch gesteuer- 
ten und angetriebenen Roboters mit Greifarm. Ein offensichtlich zusatzlich angeordne- 
ter Roboter mit Greifarm kann daruber hinaus die durch Bugel und Gummischeiben 
verblockten Stapel aus der Stapelplatte heraus nehmen und auf ein Abtransportband 
ablegen. 
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Darsteliung der Erfindung 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine zum Herstellen und Abtransportieren 
von Stapeln aus Kunststoffbeuteln, insbesondere Automatenbeuteln, geeignete 
Vorrichtung der eingangs genannten Art zu schaffen, durch die insbesondere die 
Abnahme und Ubergabe der Beutelstapel noch weiter vereinfacht und beschleunigt 
wird, so dad sich eine Bedienungsperson an einer leicht zuganglichen Stelle der 
Maschine nur noch auf die verbleibenden Qualitatskontrollen der Beutelstapel 
beschranken kann. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemad dadurch gelost, dad der entsprechend der 
relativen Bewegung der Stiftstapelkette der Stiftstapelfordereinrichtung steuerbare 
Roboter mit einer durch Programmierung steuerbaren Multifunktionshand ausgerustet 
und derart am Ende der Stiftstapelfordereinrichtung positioniert ist, daft im wesentli- 
chen alle fur die Bildung und Ablage der Beutelstapel erforderlichen Handhabungen 
und/oder Bewegungsablaufe durchfuhrbar sind. Dabei ist wichtig, dad fur den stationar 
montierten Roboter die relative Bewegung der Stiftstapelkette in Langsrichtung und 
zum Ausgleich von Bahnschwankungen auch in Querrichtung uberlagert wird. Mit den 
Mitteln nach der Erfindung wird sichergestellt, dad die Bedienungsperson nur noch die 
Qualitatskontrolle durchzufiihren braucht, nach welcher die fertigen Beutelpakete durch 
den Roboter beispielsweise in einen Karton, abgepackt werden konnen. Da der 
Gesamtvorgang der Beuteistapelbildung und -ubergabe mit einem einzigen Roboter 
durchgefuhrt wird, konnen die vom Roboter durchgefuhrten Bewegungsablaufe von der 
Bedienungsperson leicht uberwacht werden, so dad selbst bei hohen Produktionsge- 
schwindigkeiten eine Bedienungsperson - je nach Beutelart - unter Umstanden auch 
mehrere Maschinen bedienen bzw. beobachten kann. 

Das gilt insbesondere fur den Fall, dad der Roboter im wesentlichen mittig zur 
Langserstreckung der Stiftstapelfordereinrichtung angeordnet ist und/oder der Roboter 
in einer oberhalb der Umlaufebene der Stiftstapelkette der Stiftstapelfordereinrichtung 
an einem hinter diesem angeordneten Traggestell ortsfest befestigt ist. Dabei kann das 
Traggestell vorzugsweise auch zur Aufnahme von zur Stapelbildung bildenden 
Hiifsmitteln, wie z.B. Drahtbugeln, Sicherungsscheiben, Papierzwischenlagen Oder 
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dergleichen und/oder einer umlaufend angetriebenen Bugelzufuhreinrichtung und/oder 
einer Fixier- und Richtfunktionseinheit ausgebildet sein. 

Alie die fur die Beutelstapelbiidung und -ubergabe erforderlichen Einrichtungen lassen 
sich dann besonders einfach und sicher an der Multifunktionshand, die eine erste 
Klernmleiste und eine reiativ dazu verstelibare zweite Klemmleiste aufweist, befestigen, 
wenn die Multifunktionshand eine vorzugsweise aus Sandwich-Aluminium hergestellte 
Tragplatte und einen in an der Tragplatte befestigten Fuhrungsleisten verstelibar 
gefuhrten Quertrager aufweist, der zugleich als Trager der oberen Klemmleiste 
ausgebildet ist. Die Tragplatte eignet sich daruber hinaus zur Befestigung von 
Hilfsvorrichtungen, wie z. B. mit Unterdruck arbeitende Haitevorrichtungen fur die 
Sicherungsscheiben sowie Papierzwischenlagen oder dergleichen. Dabei kann die 
Haltevorrichtung fur die Sicherungsscheiben als Saugtopf und die Haltevorrichtung fur 
die Papierzwischenlagen als Saugtrichter ausgebildet sein. 

Fur spezielle Zwecke konnen an der Vorderseite der Multifunktionshand Drahtbugel- 
halter vorgesehen sein, uber die Drahtbugel mit Beutelpaketen an ein fur mehrere 
hintereinander angeordnete Maschinen gemeinsames, vorzugsweise als Hochtrans- 
portkette ausgebildetes Abtransportband zugefuhrt werden. In diesem Fall konnen die 
Bugel von einem Bugelmagazin mittels einer Richt- und Zufuhrzange entnommen und 
an die Multifunktionshand des Roboters abgegeben werden. 

Sofern man auf eine Verblockung der Beutel durch Drahtbugel und Sicherungsschei- 
ben verzichten will, ist es mogiich, mit der erfindungsgemafi angeordneten roboterge- 
steuerten Multifunktionshand auch durch Verschweilien verblockte Beutelstapel vom 
Stiftstapelforderer abzunehmen und an eine einen Karton oder dergleichen innerhalb 
einer Kassettenstation abzugeben. 

In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen, dafi in der Entnahmestation im 
Bewegungsbereich des Roboters eine Sammeleinrichtung mit einem taktweise 
umlaufend angetriebenen Antriebsband angeordnet ist, an dem mit Abstand zueinan- 
der Stapelplatten mit jeweils einem Halteelement befestigt sind. Zweckmafiigerweise ist 
ferner vorgesehen, dafi das Antriebsband urn vorzugsweise im wesentlichen 
rechteckformig zueinander angeordnete Umlenkrollen, von denen zumindest eine 
umlaufend angetrieben ist, herumgefuhrt ist, und dafi ferner auf der der Stiftstapelfor- 
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dereinrichtung zugewandten Seite eine Befullstation und auf der im wesentlichen quer 
dazu liegenden vorderen Seite eine Kontroil- und/oder Bedienungsstation sowie auf der 
dieser gegenuberliegenden Seite des Antriebsbandes die Entnahmestation angeordnet 
ist. 

Zu einer vereinfachten Bedienung tragt ferner bei, dass die Stapelplatten in einer 
ungeraden Anzahl an dem a!s Umlaufkette ausgebildeten Antriebsband befestigt sind 
und letzteres entlang der einzelnen Stationen jeweils in einem zweifachen Taktschritt 
bewegbar ist. In konkreter Ausfuhrung erfolgt eine Vorbereitung der Stapelplatten 
ausgehend von einer Beutelstapelaufnahmeposition in der Befullstation in einer im 
einfachen Taktschritt folgenden Startposition, in welcher in das Halteelement der 
Stapelplatte ein Drahtbugel sowie gegebenenfalls eine innenliegende Zwischenlage, 
beispielsweise in Form eines Papierstreifens oder eines Kartonblattes oder dergleichen 
in den Drahtbugel einhangbar sind. 

Ferner wird in einer der Startposition folgenden Fertigstellungsposition, die auch zur 
Kontrolle dienen kann, gegebenenfalls eine auliere Zwischenlage und ein Gummi- 
stopfen Oder dergleichen auf die Schenkel des Drahtbugels aufgeschoben. Sowohl die 
Zwischenlagen als auch die Gummistopfen konnen manuell oder zweckma&igerweise 
automatisch durch den Roboter aufgebracht werden. 

Auf diese Weise werden jeweils wechselweise eine vorbereitete Stapelplatte und eine 
fertiggestellte Stapelplatte mit Hilfe der Umlaufkette bis in eine der Entnahmestation 
zugeordnete Beutelstapel-Entnahmeposition doppel schrittweise bewegt, in der jeweils 
der fertige Beutelstapel von dem Greifarm des die Beutelstapel von der Stiftstapelfor- 
dereinrichtung abnehmenden Roboters abnehmbar und in eine Verpackungseinheit 
ablegbar ist. 

Kurze Beschreibung der Zeichnung 

Bevorzugte Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung dargestellt und 
werden im folgenden naher erlautert. Es zeigen: 

Figur 1 eine Seitenansicht einer Beutelherstellmaschine mit einer Stiftstapelfor- 
dereinrichtung und einem Roboter mit Multifunktionshand, 
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Figur 2 eine Aufsicht auf die in Figur 1 gezeigte Maschine, 

Figur 3 eine perspektivische Darstellung eines einzelnen Kunststoffbeutels, 

Figur 4 eine entsprechende Darstellung eines aus mehreren Kunststoffbeuteln 
bestehenden Beutelstapels, 

Figur 5 eine Seitenansicht einer Fixier- und Richtfunktionseinheit, 
Figur 6 die zugehorige Draufsicht, 

Figur 7 die Fixier- und Richtfunktionseinheit im Zusammenwirken mit einer 
Bugelzufuhrplatte, 

Figur 8 eine Aufsicht auf zwei nebeneinander angeordnete identisch ausgebildete 
Maschinen, 

Figur 9 eine Aufsicht auf zwei nebeneinander angeordnete spiegelbildlich ausgebil- 
20 dete Maschinen, 

Figur 10 eine Vorderansicht einer Muitifunktionshand des Roboters, 
Figur 1 1 die zugehorige Seitenansicht, 

25 

Figur 12 eine Aufsicht auf die Muitifunktionshand, 
Figur 13 ein Teil der Muitifunktionshand, 

30 Figur 14 ein Teil einer Obergabeeinrichtung mit einem Bugelmagazin und einer Richt- 
und Zufuhrzange zwischen der Muitifunktionshand des Roboters und dem 
Bugelmagazin, 

Figur 15 eine Aufsicht auf vier nebeneinander angeordnete Maschinen mit einem 
3 5 gemeinsamen als Hochtransportkette ausgebildeten Abtransportband, 


BNSDOCID: <WO 0012300A1_I_> 


WO 00/12300 


PCT/EP99/05401 


die zugehorige Vorderansicht, 

eine Aufsicht auf eine Maschine mit im Bereich der Stiftstapeifordereinrich- 
tung erfolgender Verblockung der Beutelpakete und Ablage innerhalb einer 
Kassettenstation, 

einen Kunststoffbeutel mit durch Verschweifien erzeugten Verblockungs- 
stellen, 

eine Kassettenstation in vergroflertem Mafistab, 

einen Teil der Stiftstapelfordereinrichtung mit einer Sammeleinrichtung, 

einen Querschnitt durch einen durch einen Drahtbugel zusammengehaltenen 
Beutelstapel im vergrofierten Mafistab. 

20 Wege zur Ausfuhrung der Erfindung 

In Figur 1 ist eine Beutelherstellmaschine 1 schematisch dargestellt, die zum Herstelien 
von Kunststoffbeuteln, insbesondere von sogenannten Automatenbeuteln, ausgebildet 
und eingerichtet ist. Von einem nicht dargestellten Abwickelstand wird von einer 

2 5 Wickelrolle eine thermoplastische Kunststoffolienbahn abgewickelt, die beispielsweise 
als Schlauchfolienbahn ausgebildet sein kann. Innerhalb der Beutelherstellmaschine 1 
wird die Schlauchfolienbahn uber nicht dargestellte Antriebswalzen und Spannwaizen 
gefuhrt. Mittels einer gleichfalls nicht dargestellten Lochstanzeinrichtung und einer 
Quertrennschweifieinrichtung lassen sich die in weiter unten naher beschriebenen 

30 Weise erlauterten Kunststoffbeutel 2 (Figur 3) herstelien. An die Quertrennschweiflein- 
richtung schlie&t sich eine Uberfuhrungseinrichtung 3 an, an die sich schlie&lich eine 
Stiftstapelfordereinrichtung 4 mit einer schrittweise umlaufend angetriebenen 
Stiftstapelkette 5 anschliedt. Auf dem Stiftstapelforderer gesammelte einzelne 
Kunststoffbeutel lassen sich zu paketweisen Beutelstapeln 6 sammeln sowie dies in 

35 Figur 1 angedeutet ist. Ein derartiger Beutelstapel 6 ist in Figur 4 naher dargestellt. 

7 

•JSDOCID: <WO 0012300A1_L> 


Figur 16 
Figur 17 

5 


Figur 18 
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Figur 19 
Figur 20 

15 

Figur 21 
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Bevor auf diesen naher eingegangen wird, wird anhand der Figur 3 dargelegt, dafi 
jeder einzelne Kunststoffbeutel 2 als sogenannter Automatenbeutel im Bereich einer 
Einfulloffnung 7 eine einseitig uberstehende Oberlasche 8 aufweist, in der zwei 
Aufhangelocher 9 eingestanzt sind, denen im geringen Abstand in Richtung auf die 
5 Aufienkante 1 1 der Oberlasche 8 Abreiflperforationsschlitze 12 zugeordnet sind. 

Nach der Bildung eines Beutelstapels auf der Stiftstapelkette 5 werden die Beutelstapel 
6 am Ende der Stiftstapelfordereinrichtung 4 zu einer Entiadestation 13 transportiert. Im 
Bereich der Entiadestation 13 ist ein Traggestell 14 angeordnet, das eine oben 
1 0 liegende Tragplatte 1 5 aufweist, auf der ein Roboter 1 6 mit einem Greifarm 1 0 und 
einer Greifhand 17 ortsfest befestigt ist. Der Roboter 16 weist ingesamt sechs 
Drehachsen auf und ist in der Lage, den jeweils am nachsten liegenden Beutelstapel 6 
mittels der Greifhand 17 von der Stiftstapelkette 5 abzunehmen und zumindest bis in 
die Ebene der Tragplatte 15 des Traggestells 14 anzuheben. Auf der Tragplatte 15 ist 
15 ein umlaufend angetriebenes Plattenkarussell angeordnet, das im wesentlichen vier 
Umlenkroilen 18, von denen eine angetrieben ist, und ein urn diese herumgefuhrtes 
Antriebsband 19 aufweist. An dem umlaufenden Antriebsband 19 sind Tragplatten 21 
befestigt, an denen uber ein Klemmelement 22 (Figur 7) jeweils ein Drahtbugel 23 
klemmend gehalten ist. Wahrend des Umlaufs des Plattenkarussells gelangen die 
2 0 Tragplatten 21 mit den Drahtbugeln 23 in den Bereich einer an der Tragplatte 15 des 
Traggestells 14 befestigten Fixier- und Richtfunktionseinheit 24, wie sie im einzelnen 
naher in den Figuren 5 bis 7 dargestellt ist. Wie insbesondere aus Figur 6 ersichtlich, 
besitzt die Fixier- und Richtfunktionseinheit 24 einen verlangerten Schenkel 25, der an 
seinem vorderen Ende aus zwei Schenkellaschen 26 mit einem an der einen 
2 5 Schenkellasche angeordneten Klemmelement 27 besteht. Die Fixier- und Richtfunkti- 
onseinheit 24 kann uber eine hier im einzelnen nicht interessierende Verstelleinrichtung 
derart eingestellt werden, dafi die Schenkellaschen 26 den einen Schenkel des uber 
das Klemmelement 22 an der Tragplatte 21 befestigten Drahtbugels 23 durchdringt. In 
Verbindung mit einem zusatzlichen, an der Tragplatte 21 angeschraubten Winkelele- 
30 ments 28 mit einer Oberlasche 29 und einem an einem Stangenelement 31 abgestutz- 
ten Federelement 32 wird eine zusatzliche Ausrichtung und Fixierung des Drahtbugels 
23 erreicht. 

Sobald der Drahtbugel 23 insofern festgelegt ist, wird durch den Greifarm 17 des 
35 Roboters 16 das von der Stiftstapelkette 5 abgenommene Beutelpaket 6 uber die 
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Aufhangeldcher 9 auf die vorstehenden Schenkel des Drahtbugels 23 abgelegt. Sotern 
erforderlich bzw. gewunscht, kann vor der Abgabe des Beutelstapels 6 noch ein 
Papierstreifen bzw. eine Papierzwischenlage 33 in die Fixier- und Richteinheit 24 
eingelegt werden. Ein Vorratsbehalter fur solche Papierzwischenlagen 33 kann 
5 beispielsweise auf der Tragplatte 15 des Traggestells 14 angeordnet sein, so wie das 
in Figur 2 dargestellt ist. Selbstverstandlich kann der Papierzwischeniagenstapel auch 
seitiich neben dem Traggestell 14 angeordnet sein. Nach dem Aufstecken des 
Beutelstapels 6 auf den fixierten Drahtbugel 23 wird wiederum - wenn erforderlich - ein 
Papierstreifen bzw. eine Papierzwischenlage 33 und schlielilich Sicherungsscheiben 

10 34 in Form von Gummistopfen oder dergleichen aufgebracht. Diese Gummistopfen 34 
sind beispielsweise in einem spiralformig ausgelegten Rutteltrichter 35 gelagert und 
zwar gleichfalls auf der Tragplatte 15 Oder daneben. Im Rahmen einer Qualitatskon- 
trolle wird schliedlich das so verblockte Beutelpaket mit den Drahtbugeln und den 
aufgebrachten Sicherungsscheiben, die nochmals von der Bedienungsperson 

15 angedruckt werden, auf richtige Lage der einzelnen Beutel uberpruft und dann 

entweder manuell oder aber uber die Greifhand 17 des Roboters 16 abtransportiert, 
beispielsweise in einen Karton verpackt. 

Bei der erfindungsgemafien Anordnung des Roboters spielt die Maschinenanordnung 
2 0 keine nennenswerte Rolle, d. h. es konnen neben einer Maschine auch beispielsweise 
zwei gleiche oder aber zwei spiegelbildlich angeordnete Maschinen von einer 
Bedienungsperson bedient werden, so wie das in den Figuren 8 und 9 schematisch 
dargestellt ist. 

2 5 Um diesen Anforderungen in bestmoglicher Weise gerecht zu werden, kommt es auf 
die Ausgestaltung der Greifhand 17 des Roboters entscheidend an. In den Figuren 10 
bis 13 ist der zangenartige Greifarm in Form einer Multifunktionshand 17 im einzelnen 
dargestellt. Die Multifunktionshand wird von einer Zylinder-Kolben-Einheit 36 betatigt, 
die bei 37 an einem Auslegerarm des Roboters 16 schwenkbar gelagert ist. Die 

30 Zylinder-Kolben-Einheit 36 stutzt sich auf einem Winkelstuck 38 ab, an dem eine im 
wesentlichen trapezformig ausgebildete Tragplatte 39 befestigt ist. Die vorzugsweise 
aus Sandwich-Aluminium bestehende Tragplatte 39 besitzt auf ihrer Vorderseite zwei 
mit Abstand zueinander angeordnete Fuhrungsleisten 41 , in denen uber ein Fuhrungs- 
element 42 ein Quertrager 43 axial verschiebbar gelagert ist. Der Quertrager 43 weist 

35 ein im Querschnitt mehrfaches T-Nutenprofi! auf. In den einzelnen Profilnuten sitzen 
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einmal das Fuhrungselement 42, andererseits ein Stempel 44 der Zylinder-Kolben- 
Einheit 36, ferner an der Vorderseite ein bis zwei L-formig ausgebildete Klemmleisten 
45 und an der Unterseite abgewinkelt ausgebildete Fangstifte 46, deren Abstand dem 
Abstand der Aufhangelocher 9 in den Kunststoffbeuteln 2 entspricht. Schliefilich 
5 konnen an der Multifunktionshand 17 noch Drahtbugelhalter 47 vorhanden sein, deren 
Zweck weiter unten naher beschrieben wird. Im Zusammenwirken mit der oberen 
Klemmleiste 45 ist eine untere Klemmleiste 48 am unteren Ende der Tragplatte 39 
befestigt. Beide Klemmleisten konnen mit einem elastischen Belag 49, 51 ausgelegt 
sein. Auf der Ruckseite der Tragplatte sind jeweils paarweise zwei Saugtopfe 52 fur die 
1 o Handhabung der oben erwahnten Sicherungsscheiben 34 sowie zwei Saugtrichter 53 
fur die oben erwahnten Papierstreifen bzw. Papierzwischenlagen 33 angeordnet. Wie 
in Figur 13 angedeutet, stehen die Saugtopfe 52 uber ein Kanalsystem 54 mit einer 
nicht dargestellten Unterdruckquelle in Verbindung. Das gieiche gilt auch fur die 
Saugtrichter 53. Alternate konnen die beiden Saugtopfe 52 beide Funktionen 
1 5 durchfuhren. 

Die Multifunktionshand 17 des Roboters 16 arbeitet im einzelnen wie folgt: Zum 
Aufnehmen von Papierstreifen bzw. Papierzwischenlagen 33 wird die Multifunktions- 
hand 17 mittels der Robotersteuerung in die entsprechende Position gebracht, so daft 
20 nach Anlegen von Saugluft in den Saugtrichtern 53 aus dem Papiermagazin eine 
Papierzwischenlage herausgenommen werden kann. Die Papierzwischenlage wird 
alsdann auf den positionsgerecht gehaltenen Drahtbugel 23 aufgelegt. Dafur werden 
die Saugtrichter 53 kurz mit Blasluft beaufschlagt. Danach wird ein Beutelstapel von 
der Stiftstapelfordereinrichtung 4 entnommen und auf die in der Fixier- und Funktions- 

2 5 einheit 24 ausgerichtet gehaltenen Drahtbugel aufgehangt. Danach wird erneut mittels 

des Roboters bzw. der Multifunktionshand ein weiterer Papierstreifen bzw. eine 
Papierzwischenlage 33 aufgenommen und auf den Drahtbugel 23 aufgelegt. 
Schliefilich werden mit Hilfe der Saugtopfe die Sicherungsscheiben bzw. Gummipfrop- 
fen 34 entweder einzeln oder paarweise aufgenommen und auf die freien Schenkel der 

3 0 Drahtbugel 23 aufgedruckt. In der nachsten Position des Transportkarussells wird das 

Beutelpaket von der Bedienungsperson uberpruft, bei Bedarf gerichtet und aus der 
Halterung manuell entnommen, wobei die Gummipfropfen nochmals fest angedruckt 
und schliefilich das Beutelpaket in einem Karton abgelegt wird. Bei Bedarf ist auch eine 
automatische Ablage durch den Roboter mbglich. 

35 
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In den Figuren 14 bis 16 ist eine Anordnung dargestellt, die sich insofern von dem 
vorgeschriebenen Ausfiihrungsbeispiel unterscheidet, als hier die Drahtbugel 23 in 
einem nicht naher dargestellten Bugelmagazin 55 untergebracht sind. Zwischen dem 
Bugelmagazin 55 und dem Roboter 16 ist eine Richt- und Zufuhrzange 56 angeordnet, 
die urn einen bei 57 angedeuteten Punkt schwenkbar gelagert ist. Mit Hilfe dieser 
Richt- und Zufuhrzange konnen Drahtbugel 23 einzeln aus dem Bugelmagazin 55 
entnommen und in eine solche Position gebracht werden, daft mit Hilfe der Multifunkti- 
onshand 17 des Roboters 16 ein Beutelstapel 6 auf den bereitgestellten Drahtbugel 23 
aufgeschoben werden kann. Nachdem dies geschehen ist, wird der Drahtbugel aus der 
Zufuhr- und Richtzange 56 freigegeben und mit Hilfe des Roboters 16, beispielsweise 
an ein hoch gelegenes Abtransportband in Form einer Hochtransportkette 58 
ubergeben. Auf diese Weise ist es ohne weiteres moglich, mehrere Maschinen, 
beispielsweise wie in Figur 15 dargestellt, vier Maschinen hintereinander anzuordnen, 
denen ein gemeinsames Abtransportband 58 zugeordnet ist. Jede Maschine ist mit 
einem eigenen Roboter 16 ausgestattet und jede Maschine weist ein eigenes 
Bugelmagazin auf. Jedes Bugelmagazin weist dabei eine an die Bugelbreite anpaftbare 
Zufuhr-, Richt- und Fixierzange 56 auf. Urn bei der Obernahme und des Weitertrans- 
ports die Drahtbugel einwandfrei zu halten, befinden sich an der Multifunktionshand die 
oben bereits erwahnten Drahtbugelhalter 47. 

Wenn auf eine Verblockung durch Drahtbugel 23 verzichtet werden soli, bedient man 
sich eines anderen Verfahrens. In diesem Fall werden die Beutelstapel 6 bereits im 
Bereich der Stiftstapelfordereinrichtung 4 in weiter unten naher beschriebener Weise 
miteinander verblockt. Die derart verblockten Beutelstapel konnen mit Hilfe des 
Roboters 16 in einen Karton abgelegt werden. Im einzelnen wird diese Verfahrenswei- 
se anhand der Figuren 17 bis 19 naher erlautert. In der Station 4.1 der Stiftstapelfor- 
dereinrichtung 4 erfolgt in bekannter Weise die Beutelstapelung. In der Station 4.2 
erfolgt mit Hilfe einer an sich bekannten Verblockungseinrichtung durch Verschweiften 
die Verblockung der gestapelten Einzelbeutel zu dem Beutelstapel. Als Verblockung 
kann beispielsweise eine Form benutzt werden, wie sie aus Figur 18 ersichtlich ist. Mit 
Hilfe von Gluhkerzen wird der Beutelstapel in einem perforierten Randbereich 59, 
genauer im Bereich eines vorzugsweise vorgestanzten Loches 61 die Verblockung 
vollzogen. In den Stationen 4.3, 4.4, 4.5 erfolgt entweder eine manuelle oder 
automatische Qualitatskontrolle, die im einzelnen hier nicht von Interesse ist. 
Entscheidend ist, daft nach der Qualitatskontrolle mit Hilfe der Multifunktionshand 17 
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des Roboters 16 der Beutelstapei von der Stiftstapelfordereinricntung 4 entnommen 
und schliefilich zu einer Entladestation bzw. einer Kassettenstation 62 gebracht wird. 
Dort wird das jeweilige Beutelpaket mit Hilfe des Roboters 16 in einen Karton 69 
eingelegt, der - wie mit dem Pfei! 63 angedeutet ist - von links nach rechts bis in die 
eigentliche Abgabeposition gebracht wird, worauf der Karton im Sinne des Pfeils 64 
verschoben und schliefilich im Sinne des Pfeils 65 in eine Abnahmestellung gebracht 
wird. Im einzelnen ist das Entladen der Beutelstapei in Figur 19 detaillierter dargestellt. 
Man erkennt, daft die Kassettenstation 62 einen hohenverstellbaren Hubtisch 66 
aufweist. Desweiteren gehoren seitlich verstellbare Stutzwande 67, 68 dazu, die 
zumindest auf einer Seite klappbeweglich gelagert sind, damit leere Kartons in die 
Entladestation eingeschoben werden konnen. Durch die verstellbaren Stutzwande 67, 
68 lafit sich die Vorrichtung auf unterschiedliche Abmessungen der Kartons 69 
einstellen. Im oberen Bereich der Kassettenstation 62 ist ein Fullschacht 71 vorhanden, 
in den mittels nur schematisch dargestellter Verstelleinrichtungen 72 Zwischenboden 
73, 74 von der Seite her eingeschoben und aus dem Fullschacht 71 wieder herausge- 
zogen werden konnen. Die eingeschobene Position ist anhand der oberen Zwischen- 
boden 73, 74 dargestellt, wahrend die herausgezogene Position der Zwischenboden 
73, 74 in der unteren Position dargestellt ist. Die Zwischenboden haben die Aufgabe, 
sicherzustellen, da(i beim Einfullen der Beutelstapei die Fallhohe nicht zu grofi wird. 
Zum gleichen Zweck lafit sich auch der Karton uber den Hubtisch 66 hochfahren, so 
wie das mit gestrichelten Linien angedeutet ist. Schliefilich konnen am unteren Ende 
noch Freigabekiappen 75 am Fullschacht 71 angeordnet sein, urn das Entleeren des 
Schachtes.weiterhin zu vereinfachen. Mit dem Pfeil 76 ist ein Prefistempel angedeutet, 
der die Beutelstapei nach unten zu drucken erlaubt, damit etwaige Luft zwischen den 
einzelnen Beuteln herausgedruckt wird und somit ein einwandfreies Verpacken der 
Beutelstapei 6 in dem Karton 69 sichergestellt wird. 

Bei der Darstellung in Figur 20 weist die Sammeleinrichtung eine Befullstation 80 mit 
einer Aufnahmeposition 81 sowie eine Kontroll- und/oder Bedienungsstation 82 und 
schliefilich die auf der gegenuberliegenden Seite des Antriebsbandes 19 angeordnete 
Entlade- bzw. Entnahmestation 13 auf. 

Im Bereich der Entnahmestation 13 ist eine der oben beschriebenen Kassettenstatio- 
nen 62 entsprechende Verpackungseinrichtung 83 mit einer Beutelstapelentnahmepo- 
sition 84 angeordnet. Auf einem Zufuhrtisch 90 konnen die Verpackungseinheiten, wie 
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beispielsweise Kartons 69, zugefiihrt werden. Entlang eines Zwischentisches 85 iassen 
sich die mit Beutelstapel gefOllten Kartons uber einen Rolitisch 86 abtransportieren. 
Zwischen der Verpackungseinrichtung 83 und der Stiftstapelfordereinrichtung 4 ist eine 
separate Aufhangeeinrichtung 87 angeordnet, die einen Aufnahmestander 88 aufweist, 
auf dem nicht ordnungsgemafi, hergestellte Beutelstapel mit Hiife des Roboters 16 
aufgehangt werden konnen. Zu diesem Zweck kann der Roboter mit einer nicht 
dargestellten Kontrolleinrichtung der Stiftstapelfordereinrichtung gesteuert werden, 
beispielsweise durch eine Lichtschranke/Fotozelle oder dergleichen. 

Ein Beutelstapel 6 der hier in Rede stehenden Art ist in Figur 21 im einzelnen 
dargestellt. Er besteht zum einen aus dem eigentlichen Beutelstapel 6, der wiederum 
aus einer Vielzahl von einzelnen Kunststoffbeuteln besteht, sowie der inneren 
Zwischenlage 33 und der aufieren Zwischenlage 33. Die vorgenannten Teile werden 
durch den bereits erwahnten Drahtbugel 23 und schlieftlich noch mit demGummistop- 
fen 34 oder dergleichen zusammengehalten. Grundsatzlich konnen die Beutelstapel 
auch von miteinander verblockten Beuteln bestehen, so wie das an sich bekannt ist. In 
diesem Fall dienen die Drahtbugel nur als Transportefement. 

Die in Figur 20 dargestellte Vorrichtung arbeitet wie folgt: 

Der beispielsweise mit ingesamt sechs Drehachsen ausgerustete Roboter 16 ist in der 
Lage, einen Beutelstapel 6 mittels der Multifunktionshand 17 von Stapelstiften 5' der 
Stiftstapelkette 5 abzunehmen und diesen Beutelstapel in die Aufnahmeposition 81 der 
Befullstation 80 zu bewegen. Dort wird der Beutelstapel auf die in weiter unten naher 
beschriebener Weise mit einem Drahtbugel 23 bestuckte Stapelplatte 21 aufgehangt. 
Zur Erleichterung der Abnahme eines hangenden Beutelstapels von der Stiftstapelfor- 
dereinrichtung kann in diesem Bereich eine nach oben schwenkbare Klappe vorgese- 
hen sein, so dass das Beutelpaket im wesentlichen in horizontaler Lage entnommen 
werden kann. In einer der Aufnahmeposition 81 in einem Taktschritt folgenden 
Startposition 89 der Kontroll- und/oder Bedienungsstation 82 wird am Anfang eines 
Arbeitszyklus als erstes ein Drahtbugel 23 in das Halteelement der dort befindiichen 
Stapelplatte 21 eingehangt und zugleich die innere Zwischenlage 33 auf den 
Drahtbugel aufgebracht. Alsdann wird die Umlaufkette 19 in einem zweifachen 
Taktschritt automatisch weitergefahren. Das hat zur Folge, dass das vorhin beschrie- 
bene, in der Aufnahmeposition 81 befindliche Beutelpaket nunmehr in eine Fertigstell- 
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position 91 der Kontroll- und/oder Bedienungsstation 82 gelangt, wo die Bedienungs- 
person schliefilich die auliere Zwischenlage 33 und den in Figur 21 dargestellten 
Gummistopfen 34 aufbringt. Wahrend die Startposition 89 mithin eine vorbereitete 
Stapelplatte 21 zeigt, ist aus der im einfachen Takt folgendenFertigstellposition 91 eine 

5 fertige Stapelplatte ersichtlich. Nach der Obernahme eines neuen Beutelstapels von 
der Stiftstapelfordereinrichtung 4 gelangen somit die vorbereitete Stapelplatte und die 
fertiggestellte Stapelplatte jeweils wechselweise aufeinanderfolgend bis in die der 
Entnahmestation 13 zugeordnete Beutelabnahmeposition 84 in der jeweils der fertige 
Beutelstapel von dem Greifarm 10 bzw. der Multifunktionshand 17 des Roboters 16 
10 abgenommen und beispielsweise in den Karton 69 eingelegt wird. Die danach leere 
Stapelplatte der Beutelstapelentnahmeposition 84, der im einfachen Takt eine 
vorbereitete Stapelplatte 21 in einer Zwischenstation 92 vorgelagert ist, wird dann um 
den zweifachen Takt bis in eine mittlere Leerposition 93 im Bereich der Stiftstapelfor- 
dereinrichtung 4 bewegt, um bei dem danach folgenden Zweiertakt wieder in der 

15 Startposition 89 zu sein. 

Es versteht sich, dafi die Erfindung nicht nur auf die dargestellten Ausfiihrungsbeispiele 
beschrankt ist, sondern im Rahmen der Anspruche auch Abanderungen zulalit, so ist 
es ohne weiteres moglich, dafi der erfindungsgemafl eingesetzte Roboter auch bei 
2 0 anderen Maschinentypen, wie z. B. Hemdchentragetaschenmaschinen, die ebenfalls 
Beutelpakete erzeugen und anschliefcend verpackt werden mussen, eingesetzt wird. 
Ferner konnen die Umlenkrollen des Plattenkarussels durch einen rad- bzw. kreisfor- 
migen Teller ersetzt werden. 
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PATENTANSPRUCHE 


1. 

Vorrichtung zum Herstellen und Abtransportieren von Stapeln aus Kunststoffbeuteln, 
insbesondere Automatenbeutein, mit einer Quertrennschweiflstation zum Herstellen 
von Schweiftnahten in einer doppellagigen Kunststoffolienbahn und Abtrennen der 
Kunststoffbeutel von dieser, gegebenenfalis einer Stanzstation zum Erzeugen von 
Stapellochern und einer Verblockungsstation sowie einer Stiftstapelfordereinrichtung 
mit einer schrittweise bewegbaren Stiftstapelkette und einer Abnahmestation, die einen 
Roboter mit einem zangenartig ausgebildeten Greifarm aufweist, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi der entsprechend der relativen Bewegung der Stiftstapelkette (25) 
steuerbare Roboter (16) mit einer durch Programmierung steuerbaren Multifunktions- 
hand (17) ausgerustet und am Ende der Stiftstapelfordereinrichtung (4) derart 
positioniert ist, dafl im wesentlichen alle fur die Bildung und Ablage der Beutelstapel (6) 
erforderlichen Handhabungen und/oder Bewegungsablaufe durchfuhrbar sind. 

2. 

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafi der Roboter (16) im 
wesentlichen mittig zur Langserstreckung der Stiftstapelfordereinrichtung (4) 
angeordnet ist. 

3. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dafi der Roboter (16) 
in einer oberhalb der Umlaufebene der Stiftstapelkette (5) der Stiftstapelfordereinrich- 
tung (4) an einem hinter dieser angeordneten Traggestell (14) ortsfest befestigt ist, das 
vorzugsweise zugleich zur Aufnahme von zur Stapelbildung bildenden Hilfsmitteln, wie 
z. B. Drahtbugeln (23), Sicherungsscheiben (34), Papierzwischenlagen (13) oder 
dergleichen und/oder einer umlaufend angetriebenen Bugelzufuhreinrichtung und/oder 
einer Fixier- und Richtfunktionseinheit (24) ausgebildet ist. 
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4. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, da(J die Multifunktionshand 
(17) eine erste Klemmleiste (48) und eine relativ dazu verstellbare zweite Kiemmleiste 
(45) aufweist. 

5 

5. 

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dad die erste Klemmleiste 
(48) am unteren Ende einer vorzugsweise aus geriffeltem Aluminiumblech hergestell- 
ten Tragplatte (39) und die zweite Klemmleiste (45) an einem vorzugsweise als 
1 0 mehrfacher T-Nuttrager ausgebildeter Quertrager (43) befestigt ist, der uber Fuhrungs- 
elemente (42) in mit Abstand zueinander angeordneten, an der Tragplatte (39) 
befestigten Fiihrungsleisten (41 ) unter der Wirkung einer an einem die Tragplatte (39) 
haltenden Winkelstuck (38) befestigten Zylinder-Kolben-Einheit (36) axial verschieblich 
gefuhrt ist. 

15 

6. 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet, daft an 
dem Quertrager (43) vorzugsweise schrag nach vorne abgewinkelte Fangstifte (46) 
angeordnet sind. 

20 

7. 

Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspruche 1 bis 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die Klemmflachen der Klemmleisten (48, 45) zumindest teilweise mit 
einem elastischen Belag (51 , 49) versehen sind. 

25 

8. 

Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi an der der ersten Klemmleiste (48) abgewandten Seite der Tragplatte 
(39) Hilfsvorrichtungen, wie z. B. mit Unterdruck arbeitende Haltevorrichtungen (52, 53) 
30 fur die Sicherungsscheiben (34) und/oder die Papierzwischenlagen (13) oder 
dergleichen angeordnet sind. 
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9. 

Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daft die Haltevorrichtung fur 
die Sicherungsscheiben (34) als Saugtopf (52) und die Haltevorrichtung fur die 
5 Papierzwischenlagen (13) als Saugtrichter (53) ausgebildet sind. 

10. 

Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, daft die jeweils paarweise 
vorgesehenen Saugtopfe (52) und Saugtrichter (53) versetzt zueinander angeordnet 
10 sind. 

11. 

Vorrichtung nach einem Oder mehreren der Anspruche 1 bis 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft an der Vorderseite der Multifunktionshand (17) Drahtbugelhalter (47) 
15 angeordnet sind. 

12. 

Vorrichtung nach einem Oder mehreren der Anspruche 1 bis 1 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, daft Drahtbugel (23) zum Verblocken der Kunststoffbeutel (2) in einem 
2 0 Bugelmagazin (55) gelagert sind und daft benachbart zu dem Bugelmagazin (55) eine 
verschwenkbar gelagerte Richt- und Zufuhrzange (55) angeordnet ist, durch die jeweils 
ein dem Bugelmagazin (55) entnommener Drahtbugel (23) nach Aufschieben eines 
Beutelstapels (6) durch die Multifunktionshand (17) an deren Drahtbugelhalter (47) 
ubergebbar ist und daft schlieftlich der derart verblockte Beutelstapel (6) mittels der 

2 5 robotergesteuerten Multifunktionshand (17) an ein Abtransportband (58) ubergebbar 

ist. 

14. 

Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, daft Kunststoffbeutel (2) 

3 0 herstellende Maschinen (1 ) hintereinander angeordnet sind und daft jeder Maschine 

ein eigenes Bugelmagazin (55) zugeordnet und erforderlichenfalls die jedem 
Bugelmagazin (55) zugeordnete Richt- und Zufuhrzange (56) auf die Breite der jeweils 
fur die einzelnen Maschinen erforderlichen Drahtbugel (23) anpaftbar ist und daft 
schlieftlich alle Maschinen ein gemeinsames, vorzugsweise ais Hochtransportkette (58) 
35 ausgebiideten Abtransportband aufweisen. 
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15. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dali die roboterge- 
steuerte Multifunktionshand (17) zwischen einer jeweils einen Beutelstapel (6) von der 
5 Stiftstapelfordereinrichtung (4) abnehmenden Aufnahmestellung und einer einen 
verblockten Beutelstapel (6) in eine in einer Kassettenstation (62) bereitgestellten 
Karton.(69) oder dergleichen abgebenden Entladestellung bewegbar ist. 
16. 

Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dafi die Kassettenstation 
10 (62) einen hohenverstellbaren Hubtisch (66) sowie einen Fullschacht (71) sowie seitlich 
verstellbare Stutzwande (67, 68) aufweist. 

17. 

Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, dafi der Fullschacht in 
15 verschiedenen Hohen wahlweise einschiebbare und herausziehbare Zwischenboden 
(73, 74) aufweist. 

18. 

Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekennzeichnet, dafi am unteren Ende des 
20 Fulischachtes (71) verschwenkbare Winkelklappen (75) vorgesehen sind. 

19. 

Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspruche 16 bis 18, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi oberhalb des Fulischachtes (71) ein axial versteilbar ausgebildeter 
2 5 Prefistempel (76) angeordnet ist. 

20. 

Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspruche 1 bis 19, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass in der Entnahmestation (13) im Bereich des Roboters (16) eine 
30 Sammeleinrichtung mit einem taktweise umlaufend angetriebenen Antriebsband (19) 
angeordnet ist, an dem mit Abstand zueinander Stapelplatten (21) mit jeweils einem 
Halteelement befestigt sind. 
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21. 

Vorrichtung nach Anspruch 20, dadurch gekennzeichnet, dass das Antriebsband (19) 
urn vorzugsweise im wesentlichen im Rechteck zueinander angeordnete Umlenkrollen 
5 (18), von denen zumindest eine angetrieben ist, herumgefGhrt ist, unddass ferner auf 
der der Stiftstapelfordereinrichtung (4) zugewandten Seite eine Befullstation (80) und 
auf der der im wesentlichen quer dazu liegenden vorderen Seite eine Kontrolt- 
und/oder Bedienungsstation (82) sowie auf der dieser gegenuberliegenden Seite des 
Antriebsbandes (19) die Entnahmestation (13) angeordnet ist. 

10 

22. 

Vorrichtung nach Anspruch 20 oder 21, dadurch gekennzeichnet, dass die Stapel- 
platten (21) in einer ungeraden Anzahl an dem als Umlaufkette ausgebildeten 
Antriebsband (19) befestigt sind und letzteres entlang der einzelnen Stationen jeweiis 
15 im zweifachen Taktschritt bewegbar ist. 

23. 

Vorrichtung nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dass ausgehend von einer 
Beutelstapelaufnahmeposition (81) der Befullstation (80) in einer im einfachen 
2 0 Taktschritt folgenden Startposition (89) in das Halteelement der Stapelplatte (21) ein 
Drahtbugel (23) sowie gegebenenfalls eine innere Zwischeniage (33), beispielsweise in 
Form eines Papierstreifens oder eines Kartonblattes oder dergleichen, in den 
Drahtbugel (23) einhangbar sind. 

2 5 24. 

Vorrichtung nach Anspruch 23, dadurch gekennzeichnet, dass in einer der Startposi- 
tion (89) folgenden Fertigstellposition (91), die auch zu Kontrollzwecken dienen kann, 
gegebenenfalls eine auflere Zwischeniage (33) und ein Gummistopfen (34) oder 
dergleichen auf die Schenke! des Drahtbugels (23) des in der Fertigstellposition 
30 befindlichen Position aufschiebbar sind. 

25. 

Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspruche 20 bis 24, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jeweiis wechselweise eine in der Startposition (89) vorbereitete 

3 5 Stapelplatte (21) und eine in der Fertigstellposition (91) fertiggestellte Stapelplatte (21) 
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mit Hilfe der Umlaufkette (19) bis in eine der Entnahmestation (13) zugeordnete 
Beutelstapel-Entnahmeposition (84) doppel-schrittweise bewegbar ist, in der jeweils 
der fertige Beutelstapel (6) von dem Greifarm (10) bzw. der Multifunktionshand (17) 
des die Beutelstapel (6) von der Stiftstapelfordereinrichtung (4) abnehmenden 
5 Roboters (16) abnehmbar und in eine Verpackungseinheit (69) ablegbar ist. 

26. 

Vorrichtung nach Anspruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass sich in Umlaufrichtung 
der Umlaufkette (19) gesehen anschlieflend an die Beutelstapel-Entnahmeposition (84) 
10 eine eine vorbereitete Stapelplatte (21) aufweisende Zwischenposition (92) und 
anschliefiend an diese eine Leerposition (93) befindet. 

27. 

Vorrichtung nach einem Oder mehreren der Anspruche 20 bis 26, dadurch gekenn- 
15 zeichnet, dass nicht ordnungsgemafi erstellte Beutelstapel (6) von dem Roboter (16) 
in einer separaten Hangeeinrichtung (87) ablegbar sind. 

28. 

Vorrichtung nach Anspruch 27, gekennzeichnet durch eine vorzugsweise an der 
20 Stiftstapelfordereinrichtung (4) angeordnete Kontrolleinrichtung, z. B. eine Lichtschran- 
ke bzw. Fotozelle fur die Uberprufung der gefertigten Beutelstapel (6). 
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